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 また，従来の HPF に基づくキノダイナミック動作計画は X-Y 平面上における移動のみを扱っていた．しか
しながら，実環境における使用を想定した場合，3 次元的な移動が不可欠である．そこで本研究では X-Y，Y-
Z，X-Z 平面上にそれぞれ生成した HPF を用いて 3 次元空間におけるクワッドロータのキノダイナミック動
作計画を実現する．このとき，各平面上に生成した 2 次元の HPF を切り替えながら用いて制御対象を誘導す








ルド (HPF) に基づく動作計画も提案されてきた． 
本論文は，VTOL型飛行ロボットの一種であるクワッドロータのためのキノダイナミック動作計画法
を提案したものである．まず質点を制御する場合についてHPFを用いた3種類のキノダイナミック動作
計画から得られる制御器の比較をシミュレーション上で行い，それぞれの制御器ゲインの変動に対する
制御性能への影響を明らかにした．次に，質点系での動作計画を2次元空間でのクワッドロータの制御
に拡張し，シミュレーション上で提案手法の有効性を検証した．また，提案手法に含まれる複数のゲイ
ンを遺伝的アルゴリズムで最適化し，制御性能が向上することをシミュレーションで示した．さらに，
3次元空間におけるクワッドロータのキノダイナミック動作計画を実現し，2次元のHPFの勾配を利用す
る2つの手法を提案し，シミュレーションによって提案手法の有用性を実証した．最後に，提案した制御
器を実機に実装し，その有効性の検証を行った． 
このように本研究はHPFに基づくキノダイナミック動作計画を，VTOL型飛行ロボットの一種である
クワッドロータの2次元動作計画に拡張適用し，提案手法に含まれる各種ゲインの最適化，2次元空間で
の動作計画を3次元空間で利用するための2つの方法を提案，および室内での実機実験による提案手法の
有用性を実証したものである．これらの成果はロボット工学，特にVTOL型飛行ロボットの動作計画の
技術の発展に寄与するものである． 
本学位審査委員会は，学位論文の内容ならびに参考論文等を総合的に判断し，博士(工学)の学位に値
するものと判断する． 
